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Abstrak - Dalam pengambilan sebuah video pada kamera diperlukan hasil yang tidak banyak gerakan, agar 
video dapat dilihat dengan baik oleh penikmatnya. Selain itu video tidak banyak distorsi nya yang 
disebabkan tidak stabil pada pengambilannya. Maka dibutuhkan Stabilizer Kamera agar video yan di 
hasilkan tetap stabil. Stabilizer kamera ini menggunakan perangkat komputer dalam membuat program hal 
ini di perlukan untuk memudahkan operator dalam mengatur sudut yang di inginkan. Agar memperoleh 
kestabilan yang terbaik, maka dilakukan tuning parameter pengontrol pengontrol Proporsional Integral 
Derivatif (PID). Dalam tuning ini kita dapat mengetahuin nilai dari Proporsional gain (Kp), Waktu Integral 
(Ti), dan Waktu Derivatif (Td). Pengontrol PID dapat memberikan aksi kepada pengontrol motor servo 
berdasarkan error yang diperoleh, nilai putaran motor servo yang diinginkan disebut dengan setpoint. 
Software LabView digunakan sebagai pemotor, kendali kecepatan motor. 
 
Kata kunci : LabView,  motor servo, arduino, accelerometer, komputer 
 
Abstract - In taking a video on the camera results that are not much movement are needed, so that the video 
can be seen properly by the audience. In addition, the video does not have a lot of distortion which is caused 
by being unstable in its capture. Then a Camera Stabilizer is needed so that the resulting video remains 
stable. This camera stabilizer uses a computer device in making this program needed to make it easier for 
the operator to set the desired angle. In order to obtain the best stability, a tuning of the Proportional 
Integral Derivative (PID) controller parameter is performed. In this tuning we can find out the values of 
Proportional gain (Kp), Integral Time (Ti), and Derivative Time (Td). The PID controller can provide action 
to the servo motor controller based on the error obtained, the desired servo motor rotation value is called 
the setpoint. LabView software is used as a driver, motor speed control. 
 




Dunia videography saat ini berkembang sangat 
pesat, content creator bersaing untuk 
menghasilkan karya terbaiknya dalam membuatan 
berbagai vidio bahkan dunia komersial pun ikut 
bersaing dalam pembuatannya berupa video 
weeding dan engagement. Sehingga kemampuan 
mereka untuk menghasilkan vidio baik itu 
menggunakan tali strap kamera untuk 
pengambilan maupun menggunakan tangan 
kosong. Hal ini yang membuat beberapa vidio 
menghasilkan beberapa gerakan distorsi yang 
disebabkan oleh tangan itu sendiri, distorsi itu 
sendiri yang sangat dikurangi dalam pengambilan 
vidio karena hasilnya yang bergetar dan tidak 
stabil. 
Dari masalah yang dijelaskan penulis 
mendapatkan ide untuk membuat alat yang 
membantu dalam pengambilan vidio yaitu 
stabilizer kamera. stabilizer kamera ini dapat 
mengurangi hasil yang bergetar dari guncangan 
sehingga gambar yang ditangkap tetap stabil dan 
konstan. Memanfaatkan kerja gimbal yang dapat 
bergerak bebas pada porosnya mengakibatkan 
kamera gimbal dapat menyesuaikan orientasi 
pergerakan ketika terjadi perubahan, sehingga 
kamera yang ditempatkan pada kamera gimbal 
akan tetap stabil pada tempatnya. Salah satu 
metode kendali yang umum digunakan adalah 
kendali PID. Kendali PID memiliki 3 buah gain 
yang bekerja berdasarkan error sistem, yaitu 
Konstanta proporsional (Kp), konstanta integratif 
(Ki), dan konstanta derivatif (Kd). Sebuah sistem 
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dapat memiliki respon yang stabil jika dilakukan 
penalaan dengan menghasilkan konstanta Kp, Ki, 
dan Kd yang tepat. Salah satu metode umum yang 
digunakan untuk penalaan Kp, Ki, dan Kd adalah 
classical tunning. 
Metode penalaan classical tunning memiliki 
kelemahan, salah satunya nilai konstanta Kp, Ki, 
dan Kd tidak dapat secara mandiri menyesuaikan 
dengan lingkungannya. Apabila sistem kendali 
PID dibuat sangat sensitif, maka respon sistem 
terhadapat gangguan menghasilkan overshoot 
besar yang mengakibatkan terjadinya osilasi yang 
semakin besar. Bila dibuat kurang sensitif, maka 
akan menghasilkan overshoot kecil, tetapi akan 
memperbesar risetime. Oleh karena itu, 
dibutuhkan suatu kendali yang dapat secara 
mandiri menala konstanta PID yang 
menyesuaikan dengan lingkungannya. Salah satu 
kendali yang dapat menangani masalah tersebut 




Metode yang digunakan untuk kendali 














Gambar 1. Blok diagram hardware kontrol kecepatan motor DC 
 
Perancangan sistem kontrol motor DC yaitu 
sebagai berikut: 
a. Accelerometer MPU6050 digunakan sebagai 
pembaca sudut, dan sinyal umpan balik dari 
keadaan kamera atau Output 
b. Motor Servo digunakan sebagai penggerak 
posisi kamera atau Output, dengan tegangan 
outut 5 volt, dimana motor servo di gerakan 







A. Perancangan Hardware dan Software 
Pembuatan hardware kontrol motor Servo ini 
meliputi pembuatan rangkaian stabilizer, sistem 
minimum arduino uno. Data yang didapata dari 
MPU6050 diolah menggunakan Arduino kemudia 
keluaran data yang sudah diolah akan 
menggerakan motor servo. Desain pada stabilizer 
tersebut sebelum pembuatan Digambar 
menggunakan Google Sketch Up, Berikut pada 























Gambar 2. Stabilizer Camera 
 
Sedangkan untuk pembuatan software meliputi 
proses pemrograman yang berfungsi untuk 
mengaktifkan keypad sebagai inputan, 
mengontrol hardware motor servo agar dapat 
bekerja sesuai dengan kontrol PID yang 
diinginkan, dan menampilkan data tersebut 






Gambar 3. Block diagram 
 
Sensor MPU6050 mengambil data sudut dan 
kemudian di proses di proses oleh arduino uno 
menggunakan kontrol PID agar motor servo 
bergerak sesuai arahan dari arduino uno. Sehingga 
kamera tetap stabil mengikuti set point yang di 
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III. HASIL DAN PEMBAHASAN 
PID merupakan kontroler untuk menentukan 
presisi suatu sistem instrumentasi dengan 
karakteristik adanya umpan balik pada sistem 
tersebut. Komponen pada PID terdiri dari tiga 
jenis yaitu Proporsional, Integral, dan Derivatif. 
Ketiganya dapat dipakai bersamaan ataupun 
masing-masing dari sistem tergantung dari respon 
yang kita inginkan dari suatu plant. Berikut block 









Gambar 4. Program LabView 
 
 
Gambar 5 Tampilan LabView 
 
Tampilan pada LabView seperti pada Gambar 
5. Terdapat knob sebagai pengatur setpoint untuk 
stabilizer kamera, pada tampilan juga dapat 
memperlihatkan sudut pada MPU6050, dan 
adapula waveform sebgai penampilan sinyal 
pergerakan antara motor dan setpoint. Sehingga 
dari tampilan LabView peengguna dapat mengatur 
dan melihat status alat. 
 
IV. KESIMPULAN 
Stabilizer kamera yang awalnya mengikuti 
sudut gerakan pada sensor secara acak setelah 
menggunakan PID pada stabilizer kamera tetap 
stabil di setpoint nya walaupun digerakan dengan 
sudut secara acak pada dua axis tersebut, namun 
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